










































１） 階層理論 （Hierarchical  theory）
　Adams （1971） 1）は、運動スキルの習得に感覚フィード
図１． 閉ループ理論 （Closed loop theory）
閉ループ制御とは、制御対象に関する情報を入力側に帰還 （フィー
ドバック） させて目標値と比較し、 入力信号 （運動指令） を補正






















































図２． スキーマ理論 （Schmidt’s schema theory）
図３． 運動皮質と運動学習におけるその役割 3） より引用
再認スキーマは、 実際の運動に伴って生じる感覚 FB を評価し、
練習の反復によってエラー同定能力を高める機能をつかさどる。
再認スキーマによるエラー同定は、 GMP- 再生スキーマに基づい
て実施された早い運動に対して機能する。 一方、 FB を利用しなが





















































れて （efference copy）、 運動モデルが記憶される （フォワードモ
デル ： forward model）。 この運動モデルの実現によって得られる
であろう感覚的結果 （predicted-SC） は、 小脳核から下オリーブ
核に送られる。 一方、 実際に出力された運動に由来する感覚的
結果 （SC） は、 脊髄オリーブ小脳路によって下オリーブ核に伝達
され、 ここで意図した運動の感覚 （predicted-SC） と実際の運動
による感覚的結果 （SC） が照合される。 照合によって検出された


























































手続きであり、Singerら 4）は、‘General strategy ’ とし
て、5ステップアプローチを紹介している。
図６． フィードバックの種類 3） より改変引用
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図８．四足歩行動物における CPG への感覚入力 5） より改変引用
歩行における立脚期制御は伸筋群によって管理される。屈筋群は、
股関節伸展によって促通され、足関節伸筋（下腿三頭筋）の LR（主
にゴルジ腱器官からのⅠ b 群求心性活動） によって抑制される。
